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The maintenance of a electric powe i-transmission line is very important for stable supply of 
electricity . Now many power-transmission lines goes through mountains . And then ， in the case 
of ordinary vehicles such as trucks ， roads to maintain the lines must be constructed over the 
mountains . It follows reckless destructions of forests as a ecological system . A multiped 
walking robot b ecomes a indispensable vehicle to move through a forest without a road . This is 
our object of the study on a multiped walking robot . The concept of the robot is aimed at a 
simple system as possible . The robot has four legs . The sequential control system consisted of 
DC mo teres ， linear actuators and limit switches . The operation state of the switches may be 
expressed by multi - dimensional logic vector at times ， and the transition from one vector to 
another vector is represented by simplified logic matrix which is taken to a few cofactors . 
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図 5は4本足歩行の動作の基本的な流れを示す。4本の足のうち， 足 3 本で体を支えながら残りのl
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この歩行ロボットのスイッチは足 1 本につき 5個のスイッチがあるので足 4本でs 1 からs 20までの
20個のスイッチがある。モーターの 数は足 1 本につき 2 個のモーターがあるので足4本でM 1 からM
8 の8個のモーターがある。時刻t 1 からt 6 までにおいて右前足を前に進め， 時刻t 7からt 12の
聞において左前足を前に進め， 時刻t 13からt 18の聞において右後足を前に進め， 時刻t 19からt 24 
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4. 1.  1 本足の場合
足一本において， この遷移を行列によって
ベクトルの遷移を表現することを考えた。
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したこの 4 つの行列を 1 つにまとめること
ができた。その結果表現できたのが図7に
あるC 1 行列である。 。
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この研究ではシーケンス制御による多足( 4 足) ロボットの歩行を考えてきた。可能な限りシンプル
なシステム での制御を目指すうちに， スイッチの状態をベクトルで、表現し， 行列計算によってその遷
移を表現できることが判明した。まず 1 本の足の各時刻における論理ベクトルを表にし， それぞれを
遷移させるマトリックスを作った。そのマトリックスを圧縮することにより三種類の 5行x 5列の行
列にまとめることができた。これにより遷移表現が明確となり見通しも良くなった。これにより4本
の多足ロボットを考えた高次のベクトルの場合にも， この遷移マトリックスを組み合わせて使用する
ことにより， 20次ベクトルとしては飛躍的な容易さでこの遷移を表現することができた。
今後の研究はこの遷移行列によってモーターへの出力を表現する方法を考えるとともに， これらの論
理計算に適していると思われるコンビューターでの処理を目指すべきであると思われる。
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